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(57) Abstract 

The invention concerns an automatic 
reader of an apparatus utilising agar diffu- 
sion technique, comprising inside a mount 
frame illuminating means (17), an electronic 
CDD camera (19) and means for placing a 
Petri dish in the illumination field of the il- 
luminating means and the camera field. The 
invention is characterised in that it com- . 
prises a table (26) mounted sliding on the 
frame, a dish-bearing plate (27) mounted 
on the table and designed to receive at least 
a dish, and means driving in translation to 
cause the table to slide Into a loading posi- 
tion, wherein the plate is capable of being 
loaded or unloaded from a dish, and in at 
least one reading position, wherein at least 
a portion of the dish surface is in said illu- 
mination and camera fields. 

(57) Abr^£ 

Appareil de lecture automatique d'un 
antibiogramme, comportant k Tintdrieur 
d*un bail un moyen d'6clairage (17), une 

camdra ^Icctronique CCD (19) et des moyens pour mettre une boite de Petri dans le champ d'6clairage du moyen d'^clairage et dans le 
champ d*observadon de la camera. caract6ris6 par le fait qu'il comporte une table (26) montde coulissante sur le b^ti. un plateau porte-boTte 
(27) mont6 sur la table et destin6 h rccevoir au moins une boite, et des moyens d*entrainement en translation pour faire coulisser la table 
dans une position de chargement. dans laquelle le plateau est apte k toe charg6 ou dteharg6 d'une botte, et dans au moins une position de 
lecture, dans, laquelle au moins une portion de la surface de la botte est dans les champs d*6clairage et d'observation pr6cit€s. 




BEST AVAIU^LE COPY 



UNIQUEMENT A TITRE D'INFORMATION 

Codes utilises pour identifier les Etats parties au PCT. sur les pages de couveiture des brochures publiant des demandes 
inteinatlonales en vertu du PCT. 



AL 


Albanie 


ES 


Espagne 


LS 


Leso(ho 


SI 


Slov^nie 


AM 


Ann6iie 


n 


Finlande 


LT 


Lituanie 


SK 


Slovaqaie 


AT 


Autriche 


FR 


France 


LU 


Luxemboufg 


SN 


5Ai6gal 


AU 


Aostialie 


OA 


Gabon 


LV 


Lettonie 


sz 


Swaziland 


AZ 


AzeibaSdjan 


GB 


Royaume-Uni 


MC 


Monaco 


TD 


Tchad 


BA 


Bosnie-Herz^govine 


GE 


Gtorgie 


MD 


Rdpttblique de Moldova 


TO 


Togo 


BB 


Barfoade 


GH 


Ghana 


MG 


Madagascar 


TJ 


Ttoljildstan 


BE 


Belgique 


GN 


Otdrtfe 


MK 


Bx-R6publiqiie yougoslave 


TM 


"nnkintiniatan 


BF 


Buflcina Faso 


GR 






deMaeddoine 


TR 


.Ttarquie 


BG 


Bulgarie 


HU 


Hongrie 


ML 


Mali 


TT 


THnit^-et-TobagD 


BJ 


B6nin 


IE 


frlande 


MN 


Mongolte 


IIA 


Ukraine 


BR 


Bnfsil 


IL 


krael 


MR 


Mauritanie 


UG 


Ouganda 


BY 


B61aius 


IS 


blande 


MW 


Malam 


US 


EtatS"Unis d*Am^que 


CA 


Canada 


IT 


Italic 


MX 


Mexique 


UZ 


Ouzbfkistan 


CF 


R6piiblique centraMcaine 


JP 


JapOD 


NE 


Niger 


VN 


Viet Nam 


CG 


Congo 


KB 


Ktntyu 


NL 


' Psyi-Bas 


YU 


YoQgoalavie 


CH 


Suisse 


KG 


KiTghiztstan 


NO 


Norvfege 


ZW 


Zimbabwe 


CI 


Cdlc d'lvoiic 


KP 


R6pid>1ique populaitt 


NZ 


Nouvelle-Ztflande 






CM 


Cameraun 




d^ocrarique de Cortfe 


PL 


Pologne 






CN 


Chine 


KR 


R6publtque de Cot6t 


FT 


Portugal 




• 


CU 


Cuba 


KZ 


Kazakstan 


RO 


Roumanie 






CZ 


R6publique tcli£q|ue 


LC 


SaHite-Locie 


RU 


F6d6fatioii de Russie 






DE 


Allemagne 


U 


Liechtenstein 


SD 


Soudan 






DK 


Danemark 


LK 


Sri Lanlca 


SE 


Suide 






EE 


Estonte 


LR 


Liberia 


SG 


Smgapoor 







wo 00/49129 PCT/FROO/00300 

PERFECTIONNEMENT POUR UN APPAREIL DE LECTURE 
AUTOMATIQUE D'UN ANTIBIOGRAMME 

La pr^sente invention conceme un perfectionnement pour un 
appareil de lecture automatique d'un antibiogramme* 

s On connait, par le brevet US n"" 4 701 850, un appareil de 

lecture d'un antibiogramme, comportant un tube fluorescent annulaire 
engendrant un ^clairage diffiis k Tintdrieur d^un b^ti, une plaque de 
support inclin^e sur le dessus du b&ti, ladite plaque comportant un 
r^ptacie k fond transparent pour permettre la diffusion de la lumi&re 

10 engendr^ par le tube fluorescent, ledit receptacle dtant destin6 h 
recevoir une boite de Petri contenant des pastilles d'antibiotique 
positionn6es sur un milieu de culture ensemenc6 avec un germe. Un 
microprocesseur est associ6 k Tappareil et connect^ par im cUble k un 
pied k coulisse ^lectronique pour mesurer k distance le diam^tre des 

IS ( cercles d'inhibition autour de chaque pastille d'antibiotique. Le pied k 
coulisse comporte un 6cran d*affichage k cristaux liquides pour 
visualiser les valeurs des diam&tres mesur^s. 

La pr^sente invention a pour premier but de proposer un 
perfectionnement pour un appareil de lecture d'un antibiogramme, qui 

20 permette une lecture automatique de la surface d*une bofte de Petri. 

A cet effet, T invention a pour premiefr objet un appareil de 
lecture automatique d'lm antibiogramme, comportant k Tintdrieur d'un 
b&ti un moyen d'dclairage, une camera ^lectronique CCD pour 
r acquisition de I'image d'un antibiogramme, et des moyens pour 

25 mettre une boite de Petri dans le champ d'6clairage dudit moyen 
d'^lairage et dans le champ d'observation de ladite camera, ladite 
boite dtant destin^e k contenir des pastilles d'antibiotique positionn6es 
sur un milieu de culture ensemenc6 avec un germe, caract6ris6 par le 
fait qu'il comporte une table mont6e coulissante sur le b&ti, un plateau 

30 porte-boite mont^ sur ladite table et destin6 k recevoir au moins une 
boite de Petri, et des moyens d'entrainement en translation pour faire 
coulisser ladite table dans une position de chargement, dans laquelle le 
plateau est apte k 6tre charge ou d^hsurg^ d'une boite, et dans au moins 
une position de lecture, dans laquelle au moins une portion de la 

35 surface de la boite est dans les chanips d'^clairage et d'observation 
pr6cit€s. 
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Dans une forme de realisation particuli6re, les moyens 
d'entrainement en translation comportent une courroie sans fin enroul^ 
autour de deux poulies, lesdites poulies 6tant months sur le biti aux 
deux extrdmit^s de la course de coulissement de ladite table, Tune des 
5 poulies €tant apte k ttit entrainde en rotation par un moteur pour 
d^placer la courroie dont une portion est solidaire en translation de 
ladite table. 

Selon une autre caract^ristique, I'appareil comporte des moyens 
d'entrainement en rotation pour orienter angulairement le plateau porte^ 

10 boite par rapport k ladite table, le plateau dtant montd sur un axe 
d' articulation p6rt6 par ladite table. 

Avantageusement, les moyens d'entrainement en rotation 
comportent une courroie sans fm enroul^e autour de deux poulies, 
. lesdites poulies 6tant montees sur le b^ti aux deux extr6mit6s de la 

15 i course de coulissement de la table, Tune des poulies 6tant apte k dtre 
entrain^e en rotation par un moteur pour ddplacer la courroie qui 
coop^re avec ledit axe d' articulation, de fagon k provoquer la rotation 
de cet axe, lors de Tentrainement de la courroie. 

De preference, les moteurs des moyens d'entrainement en 

20 translation et en rotation sont aptes k entrainer simultan6ment et k la 
mgme vitesse leur courroie respective, pour provoquer le coulissement 
de la table sans rotation du plateau, alors que le moteur des moyens 
d'entrainement en rotation est apte k ttrc active seul pour r^gler la 
position angulaire du plateau. 

25 Selon encore une autre caract^ristique, le plateau comporte des 

empreintes gigognes pour recevoir des boites de diff^rentes dimensions 
et/ou formes. 

On pent pr6voir que la table comporte plusieurs paliers mont& k 
coulissement sur des tiges de guidage fix^es au biti, lesdits paliers 6tant 

30 positionn^s au voisinage de Textr^mit^ la plus interne de la table, de 
fagon k permettre k la portion la plus exteme de la table, qui supporte 
le plateau, de sortir par une ouverture m^nag^e dans la paroi frontale 
du b^ti, pour venir dans sa position de chargement. Dans ce cas, une 
noix de stabilisation pent £tre mont6e coulissante sur Tune des tiges de 

35 guidage du bkti et sur des arbres de guidage portds par ladite table, de 
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facon que ladite noix soit sensiblement au droit du plateau, dans chaque 
position de lecture/ dans laquelle le plateau est rentr6 dans le b&ti. 

Avantageusement, un moyen de rappel 61astique est mont6 entre 
ladite noix et la table pour soUiciter la noix contre une butde situ^ 

5 sensiblement au droit du plateau sur ladite table. 

Dans un mode de realisation particulier, la camera est une 
cam6ra CCD lin^aire mont^e sur un premier support k Tint^rieur du 
bati, et le moyen d'6clairage comporte une barrette rectiligne mont^ 
sur un deuxi^me support et apte k envoyer des pinceaux lumineux 

10 obliques sur une portion de surface de la boite, les moyens 
d'entrainement en translation 6tant aptes k d^placer la table sur une 
course de lecture d6finissant une succession de positions de lecture 
pour permettre ^ la camera lin6aire d'acqu^rir Timage de la totalit6 de 
la surface de la bofte. 

IS Avantageusement, les deux supports prdcitds sont articul^ sur le 

bSti de fagon k rdgler Tobliquitd des pinceaux lumineux et/ou du plan 
d' observation de la camera, par exemple sur une plage angulaire de 
rordre de 30^. On pent igalement pr^yoir que la camera et la barrette 
rectiligne sont montees r^glables en hauteur sur leur support respectif • 

20 Selon une autre caractdristique, la camera est fixde k une plaque 

porte-disque k filtres, un disque rotatif ^ filtres 6tant articul6 sur ladite 
plaque et comportant une plurality de filtres optiques dont les bandes 
passantes ont des gammes de longueur d'ondes differentes, lesdits 
filtres 6tant angulairement r^partis sur le disque, de fagon k pouvoir 

25 sdlectivement intercaler un filtre d6termin6 dans le plan d'observation 
de la cam6ra. 

Dans ce cas, Tappareil peut comporter des moyens de sdection 
automatique des filtres, lesdits moyens de selection comprenant un bras 
articuie k son extr6mit6 infdrieure sur le b§ti, une courroie 

30 d*entrainement enroul6e autour de deux poulies montees sur chaque 
extr^mite dudit bras, la poulie inf^rieure ^tant apte k dtre entrainde en 
rotation par un moteur, un chariot mont^ coulissant sur le bras et 
portant au moins une poulie coop^rant avec ladite courroie, un arbre de 
transmission solidaire d'une poulie port^ par le chariot, ledit arbre de 

35 transmission 6tant mont^ de mani^re articul6e sur la plaque porte- 
disque, ledit arbre de transmission 6tant muni d'un engrenage 
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engr^nant avec la p6riph6rie du disque pour son entrainement en 
rotation. Avantageusement, la plaque porte-disque est articul6e sur le 
premier support pour un rdglage angulaire fin de T obliquity du plan 
d' observation de la camera, par exemple sur une plage angulaire de 

5 rordrede4**. 

Selon encore une autre caractdristique, la barrette rectiligne 
comporte un faisceau de fibres optiques dont les extr^mit^s aval sont 
r^guli^rement r^parties le long de la barrette et incurves vers le bas 
pour former une ligne de points lumineux engendrant un pinceau 

ID lumineux sensiblement en forme de di&dre vers une portion de surface 
de la boite. 

L'appareil de T invention pent comporter une unit6 de traitement 
informatique pour traiter les informations contenues dans Timage 
acquise par la cam6ra et pour calculer^ notamment, le diam&tre des 

I5( cercles d'inhibition autour de chaque pastille d'antibiotique. Ladite 
unit6 de traitement peut dtre associ^e k un 6cran d'affichage pour 
visualiser T image acquise par la camera et les informations traits par 
ladite unit6 de traitement, k un clavier pour entrer des donnas et des 
instructions k Tunitd de traitement, k un lecteur de disque magn^tique 

20 et/ou optique, et, optionnellement, k un lecteur de codes-barres pour 
lire les codes barres des boites de Petri charg^es dans TappareiL 

Avant lecture, les boites de Petri sont gdn6ralement fermdes par 
un couvercle pour preserver leur contenu de toute contamination avec 
I'extdrieur. Toutefois, pour la lecture, il est n6cessaire d*enlever le 

25 couvercle, puis de remettre le couvercle en place, apr^ lecture, ce qui 
engendre des operations manuelles suppl^mentaires et augmente les 
risques de contamination du contenu de la bolte. 

L'invention a pour deuxi^me but de proposer un appareil de 
lecture automatique d'un antibiogramme, dans lequel la lecture de la 

30 boite s*effectue sans operation manuelle sur son couvercle. 

A cet effet, T invention a pour deuxi^me objet un appareil de 
lecture automatique d*un antibiogramme, comportant k I'interieur d'un 
biti un moyen d'^clairage, une camera diectronique CCD pour 
r acquisition de T image de T antibiogramme, et des moyens pour mettre 

35 une boite de Petri dans le champ d'^clairage dudit moyen d*6clairage et 
dans le champ d' observation de ladite camera, ladite boite ^tant 
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destin^e k contenir des pastilles d'antibiotiques positionndes sur un 
milieu de culture ensemenc^ avec un germe, caract^ris6 par le &it que 
le bkd contient des moyens de prehension automatiques pour saisir les 
bords d'un couvercle de la boite et des moyens de levage automatiques 

5 pour abaisser les moyens de prehension dans une position basse de 
prise ou de pose du couvercle et pour Clever les moyens de prehension 
dans une position haute, dans laquelle le couvercle est hors des champs 
d'edairage et d'observation precitfe, 

Dans une forme de realisation particuli&re, les moyens de 

10 prehension forment un etau ou une pince dont les deux bras se 
terminent leur extremite libre par des m§choires aptes k venir en 
appui respectivement contre deux bords opposes du couvercle, lesdits 
bras etant aptes k etre rapproches Tun de T autre pour serrer le 
couvercle entre les mSchoires. Avantageusement, les moyens de 

15^ prehension comportent un c&ble sans fin, qui est enrouie autour de deux 
poulies montees chacune k Texterieur de Tespace intercalaire entre les 
bras. Tun des bras etant solidaire d'un brin du cible, alors que Tautre 
bras est solidaire de I'autre brin du c&ble, qui s'etend parall61ement aii 
premier brin, de Tautre cdte du plan passant par les axes des deux 

20 poulies, de fagon que le deplacement du cable provoque simultanement 
le deplacement des deux bras, qui se rapprochent/s'eioignent 
symetriquement Tun de Tautre. 

Dans une forme de realisation particulifere, les moyens de 
prehension comportent un moyen de -soUicitation eiastique pour 

25 soUiciter, en permanence, les deux bras Tun vers Tautre, et un chariot 
de butee deplagable entre les bras, ledit chariot etant apte k venir en 
appui contre Tun des bras pour ecarter symetriquement les deux bras 
Tun de Tautre, ou etant apte k s'eioigner de ce bras pour liberer le 
rapprochement symetrique des deux bras. 

30 Selon une autre caracteristique, un moyen de commande est 

prevu sur le b&ti pour cooperer avec une pi^e de liaison, qui est liee 
en translation k un element d*actionnement des moyens de prehension, 
ledit element d'actionnement etant apte k actionner le deplacement des 
bras des moyens de prehension* Avantageusement, ladite pibce de 

35 liaison comporte une lumifcre oblongue verticale traversee par ledit 
element d'actionnement, pour permettre au moyen de commande 
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d'entrainer le d^placement horizontal de la pihce de liaison et done de 
V6l6meat d*actionnement, tout en permettant un d^attement vertical 
dudit didment d'actionnement par rapport k la pi^ce de liaison, sous 
Taction du moyen de levage. 

s Le moyen de levage peut comporter sur le b^ti un chemin de 

came sur lequel se d6place un dldment suiveur de came solidaire de 
r^ldment d'actionnement, ledit chemin de came 6tant conform^ de 
fagon h, provoquer successivement, lors du d^placement de la pifece de 
liaison, une descente, puis une translation et, enfin, une remontde de 

10 r^l^ment d'actionnement des moyens de prehension/ 

Selon encore une autre caract^ristique/ le moyen de levage 
comporte des guides verticaux et un support ^Idvateur portant les 
moyens de prehension et coulissant sur lesdits guides verticaux. 

Dans une forme de realisation particulifere, le moyen de 

15 commande est un cable solidaire de la pi6ce de liaison et apte k 
Tentrainer en translation horizontale, et T element d'actionnement est 
forme par le chariot precite. 

Dans ce cas, on peut prevoir que le chemin de came est forme 
par une ouverture sensiblement en U evase, la base du U s'etendant 

20 sensiblement horizontalement et se prolongeant par deux branches 
laterales inclinees vers le haut et s'ecartant Tune de Tautre, de fagon 
que le deplacement de T element suiveur de came sur une premiere 
branche laterale inclinee provoque simultanement la descente du 
support eievateur et le deplacement sur une premiere course du chariot, 

25 puis que le deplacement de Teiement suiveur de came sur la base du U 
provoque le deplacement lineaire du chariot sur une deuxi&me course, 
au cours de laquelle les bras des moyens de prehension sont aptes k 
saisir le couvercle de la botte, et enfin, que le deplacement de reiement 
suiveur de came dans la deuxi^me branche laterale inclinee provoque 

30 simultanement la remontee du support eievateur et le deplacement du 
chariot sur une troisi^me course, sans action sur les bras qui serrent le 
couvercle sur Teffet du moyen de sollicitation elastique. 

Selon une autre caracteristique, le moyen de sollicitation 
eiastique est un ressort s'etendant entre les deux bras des moyens de 

35 prehension, lesdits bras etant guides en translation par des tiges de 
guidage portees par le support eievateur. 
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Avantageusement, le support d^vateur comporte des moyens de 
detection de la presence du couvercle, ces moyens de detection 
comportant un 6metteur et un r^cepteur, par exemple des diodes k 
infrarouge, positionn^s de fagon que le signal 6mis par i*^metteur 
5 puisse Stre regu par le r6cepteur, aprfes r6flexion sur le couvercle, lors 
de la descente du support ^l^vateur, Tabsence de reception du signal 
par le rdcepteur, lors de la descente provoquant automatiquement le 
retour en arrifere vers sa position initiate du support 6tevateur, 

On peut prdvoir que le chariot comporte un premier galet apte k 
10 coulisser verticalement dans Touverture oblongue verticale de la pi&ce 
de liaison et un deuxi&me galet formant 6l6ment suiveur de came qui 
route sur le chemin de came. 

Bien entendu, ies premier et second objets de 1' invention peuvent 
etre pris seuls ou combines de fagon k etre uit^gr^s, dans un mgme 
15' appareil. 

Pour mieux faire comprendre les objets de Tinvention, on va en 
ddcrire maintenant, k titre d' exemple purement illustratif et non 
limitatify un mode de r6alisation reprdsent6 sur le dessin annexe. 

Sur ce dessin : 

20 -la figure 1 est une vue en perspective frontale du biti de 

I'appareil de r invention ; 

la figure 2 est une vue en perspective arri^re de la figure 1 ; 

- la figure 3 est une vue en perspective des unites de commande 
dectronique et optique montdes sur une partie du b&ti de la figure 1 ; 

25 -* la figure 4 est une vue en perspective de plusieurs .composants 

de Tappareil de Tinvention, destines k 6tre places dans la zone de 
lecture de I'appareil ; 

- la figure 5 est une vue en perspective arribre de la figure 4 ; 

* la figure 6 est une vue en perspective de dessus de la seule table 
30 coulissante de la figure 4 ; 

- la figure 7 est une vue en perspective de dessous, suivant la 
flfeche Vn de la figure 6 ; 

- la figure 8 est une vue sch^matique et de dessus des moyens 
d'entrainement en translation de la table et des moyens d'entrainement 

35 en rotation du plateau porte-boite de la figure 4 ; 
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- la figure 9 est une demi-vue partielle et en coupe suivant la 
ligne IX-IX de la figure 8 ; 

- la figure 10 est une vue sch^matique de dessous de la table de 
la figure 4, dans sa position rentr6e de lecture ; 

5 *la figure 11 est une vue analogue k la figure 10, mais 

repr^sentant la table dans sa position sortie de chargement ; 

- la figure 12 est une vue en perspective de la noix de 
stabilisation de la figure 10 ; 

- la figure 13 est une vue de face de la noix suivant la fltehe Xm 
10 sur la figure 12 ; 

-la figure 14 est une vue schdmatique partielle et en coupe 
suivant un plan horizontal le long de la ligne XIV-XIV de la figure 15/ 
repr^sentant les moyens de prehension et de levage pour la 
manipulation automatique d'un couvercle de boite ; 
15! - la figure 15 est une vue sch6matique partielle et en 616vation 

verticale suivant la ligne XV-XV de la figure 14, repr^sentant les 
moyens de commande pour les moyens de prehension et de levage ; et 

- la figure 16 est une vue schdmatique partielle et de dessous des 

> 

moyens de prehension de la figure 14. 

20 Sur la figure l, on voit un b&ti 1 d'un appareil de lecture 

automatique d*un antibiogramme, ce b&ti comportant une facade 
frontale 2 s'dtendant sensiblement verticalement et un socle 3 
s*6tendant sensiblement horizontalement. Sur la facade 2, on a manage 
une ouverture sensiblement carr^e pour un ecran d'affichage 4» deux 

25 ouvertures sensiblement trapezoidales 5 pour des haut-parleurs, une 
premiere ouverture rectangulaire 6 pour loger un lecteur de disquette 
magn6tique ou de disque optique (CD-ROM), et une deuxifeme 
ouverture rectangulaire allongde 7 definissant un passage d'entrde pour 
les boites de Petri B. 

30 Le socle 3 comporte ^ Tavant un clavier 8, qui est monte 

retractable dans le socle. Ce clavier 8 pent etre equipe d'un lecteur de 
code barres pour lire les codes barres sur une boite de Petri. 

Sur la figure 2, on voit que le socle 3 definit sur sa surface 
superieure plusieurs zones, dont une zone 9 est destinee k supporter 

35 une unite de traitement informatique, par exemple un ordinateur ou un 
microprocesseur, sensiblement au droit de la premiere ouverture 6 
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pr6cit6e, une zone 10 est destin^e k recevoir une unit6 de commande 
optique 11, une zone 12 situ^ dans le prolongement de la deuxifeme 
ouverture 7 pr^it^ d^finit une zone de lecture des boites de Petri, et 
une zone 13 destine k recevoir les connexions dlectriques k 
Talimentation g6n6rale du secteur et un intemipteur de marche/arrdt de 
rappareil. 

Sur la figure 3, on voit que le socle 3 a un profil sensiblement en 
U inverse d^finissant un logement infdrieur 14 dans lequel pent 
coulisser le clavier 8 pr&:it6. L'unit6 de commande optique comporte 
un premier boitier IS contenant une source de lumifere, par exemple 
une lampe, et un deuxi^me boitier 16 contenant un ventilateur pour le 
refroidissement de la lampe. Sur le boitier 15, on voit un orifice 15a 
pour le passage d'un faisceau de fibres optiques en direction d*une 
barrette rectiligne 17 (visible sur les figures 4 et 5). A Tarrifere de la 
zone de lecture 12, est mont€e une unit^ de commande dlectronique 18 
pour la commande d'une camdra dlectronique k transfert de charge dite 
"CCD" 19. 

Sur les figures 4 et 5, on a repr^ntd un support sensiblement 
rectangulaire 20 destin6 h 6tre montd sur la zone de lecture 12 pr€cit6e* 
Ce support 20 comporte deux tiges de guidage parallbles 21 s*6tendant 
sur toute la longueur du support entre une parol arrifere 22 et une parol 
frontale 23. Sur la parol frontale 23 du support 20, est mont^ une 
plaque frontale 24 sensiblement en forme de U inverse, de mani^re k 
d6finir une ouverture sensiblement rectangulaire 25 destinde k venir en 
face de la deuxifeme ouverture 7 de la facade avant 2 du bati de 
Tappareil. ^ 

Les ouvertures 7 et 25 ont une forme adaptde pour permettre le 
passage d'une table coulissante 26 sur laquelle est mont^, de manifere 
articul6e, un plateau porte-boite 27, qui est destine k recevoir une boite 
de Petri B munie de son couvercle C (voir figure 9). 

La table 26 comporte une portion rectangulaire, qui se prolonge 
vers r avant par une portion semi-circulaire. Un orifice 28 est m6nag6 
sensiblement au centre de courbure de la portion semi-circulaire de la 
table 26 et une nervure en croix 29 est pr6vue en saillie sur la portion 
rectangulaire de la table pour la rigidifier, comme visible k la figure 6. 
Sur la figure 7, on voit que la table 26 comporte une Jupe ext^rieure 
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26a s'^tendant vers le bas sur toute la p6riph€rie de la table, k 
Texception de son bord arri&re. Une deuxi6me jupe 26b est prdvue en 
saillie de la face in£6rieure de la table 26 et s*^tend de manibre 
sensiblement concentrique k la premiere jupe 26a. Sur le bord arri^re 

s de la table 26, sont pr^vus deux paliers 30, positionn^s chacun dans 
Tespace intercalaire entre les deux jupes 26a et 26h. Sur Tun des deux 
bords latdraux de la table 26, est pr^vu un troisi&me palier fixe 31, 
sensiblement au voisinage d'un paiier 30. Chaque palier 30 ou 31 est 
reconvert d'un chapeau 32, qui est fix6 sur le palier associ6 pour 

10 former un passage glissant pour une tige de guidage 21 du support 20. 

La table 26 comporte sur son bord oppos6 k celui qui comporte le 
palier 31, plusieurs pattes de fixation 33 dispos^es sensiblement aux 
deux extr^mitds longitudinales de la table 26, pour y agrafer deux 
arbres de guidage 34, qui sont solidaires de la table 26. 

15' Une noix de stabilisation 35, mieux representee sur les figures 12 

et 13, est mont6e coulissante sur une tige de guidage 21 et k 
coulissement sur les deux arbres de guidage 34. La noix 35 comporte 
un passage central cylindrique 36 k travers lequel est ins^r^e k 
coulissement la tige de guidage 21 et deux rainures lat6rales 37 k 

20 travers lesquelles coulissent les arbres de guidage 34. Deux encoches 
38 sensiblement en C sont m6nag6es dans chaque rainure 37, de fagon 
k loger un palier en plastique (non repr6sent6) dans chaque encoche 38, 
pour am^liorer le glissement des arbres de guidage 34 dans les rainures 
37. 

25 Un ressort de compression 39 pent 6tre monte entre la noix 35 et 

le palier 30 en vis-k-vis, de fagon k soUiciter la noix 35 vers Tavant de 
la table 26. Bien entendu, un autre ressort pourrait £tre pr6vu, de fa^n 
k assurer un rappel de la table 26 vers sa position sortie. 

Lors du coulissement de la table 26 dans la direction de la flfeche 

30 Fl sur la figure 10, on voit que la noix 35 vient en appui contre les 
pattes de fixation avant 33 de la table 26, sous Taction du ressort 39, ce 
qui per met de maintenir la noix 35 sensiblement au droit du plateau 
porte-boite, lorsque la table se d^place sur sa course de lecture, pour 
stabiliser ainsi la boite pendant la lecture par Tappareil. Inversement, 

35 lors du coulissement de la table 26 vers la position sortie, selon la 
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fl^he F2 sur la figure 11, la noix 35 vient en appui contre la paroi 23, 
en comprimant le ressort 39. 

Sur la figure 7, plusieurs pions 40 sont formes en saillie sur le 
dessous de la table 26, ces pions 40 6tant destines k servir d'axe 
5 d' articulation pour des poulies, comme expliqud plus loin. 

Le plateau porte^boite 27 comporte plusieurs empreintes 
gigognes circulaires 41 Si 43 dont le diam^tre est adapts pour recevoir 
des boites circulaires de diff(Srents diam^tres, par exemple 90, 100 et 
140 mm. L'empreinte 41, de plus faible diamfetre, est Tempreinte la 
plus profonde. En outre, Tempreinte circulaire 43, de plus grand 
diam&tre, comporte quatre lobes saillants 44, reguli&rement r^partis, 
pour recevoir les coins d'une boite carr^e, par exemple de 120 mm de 
largeur. La difference de hauteur entre la plus petite empreinte 41 et la 
plus grande empreinte 43 peut Stre de Tordre de 3 mm. Les boites 
peuvent avoir une hauteur qui varie entre 14 et 20 mm. 

On va maintenant ddcrire les moyens d*entrainement en 
translation de la table coulissante 26. Ces moyens comprennent une 
premiere courroie crant^e sans fin 50 qui est enroulde autour de deux 
poulies 51, dispos^es aux deux extr6mit6s longitudinales du support 20, 
comme visible sur les figures 5 et 8. La poulie 51 qui est situ^e h 
Tarri^re du support 20 est desdn^e k 6tre entrain^ par un moteur 
eiectrique, dont le carter 52 est visible sur la figure 5. La courroie 
crant^e 50 est solidaire en un point 53a d*une plaque de fond 53 qui est 
destine k dtre fix^e sur le dessous de la table 26, k rint^rieur de la 
jupe p6riph6rique int6rieure 26h de la table^ comme repr6sent6 k la 
figure 9. Sur la figure 5, on yoit plusieurs poulies de renvoi 54, pour 
r^gler la tension de la courroie crant^e 50. 

L'appareil de 1' invention comporte 6galement des moyens 
d*entrainement en rotation pour faire pivoter le plateau 27 par rapport k 
la table 26. Ces moyens d'entratnement en rotation comprennent une 
deuxi&me courroie crantde sans fin 55, enroul^ autour de deux poulies 
56, qui sont disposes aux deux extrdmit^s longitudinales du support 
20, la courroie 55 s*6tendant parall^lement k la courroie 50. La 
courroie 55 vient s'enrouler autour d'une poulie 57 solidaire d'un axe 
de rotation 58, par Tintermddiaire de deux poulies de renvoi 59, 
r ensemble des poulies 55 et 59 dtant portd par le fond 53 de la table 
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26. L*axe de rotation 58 est solidaris6 de la poulie 57 par une clavette 
60, comme visible sur la figure 9. L'axe de rotation 58 comporte k son 
extr6mit^ sup^rieure quatre dents radlaies 58a r^guli^rement r^parties, 
qui sont destinies k s' engager dans des encoches correspondantes 61a 

5 d*un manchon 61, qui fait saillie sur le dessous du plateau 27. Les 
dents 58a et les encoches associ6es 61a permettent d'indexer 
pr^cis^ment T orientation du plateau 27 par rapport k la table 26. Le 
plateau 27 est amovible, pour permettre son nettoyage, afin d'6viter 
toute contamination entre les lectures successives. 

10 L'axe de rotation 58 est solidaire en rotation d*un plateau 

d'entrainement 62, qui s'^tend entre la surface sup^rieure de la table 26 
et la surface inf6rieure du plateau 27. Le plateau d'entrainement 62 
comporte une gorge circulaire 62a dans laquelle est dispos6 un 
bourrelet en caoutchouc 63, pour entrainer par friction le plateau 27. 

15 ' Des roulements k billes 64 sont pr^vus entre Taxe de rotation 58 et le 
fond 53 de la table 26, et entre le passage 28 de la table 26 et le plateau 
d'entrainement 62. 

La poulie 56, qui se situe k I'arrifere du support 20, est ^galement 
destin^e k &tre entrain^e par un moteur ^lectrique (non repr6sent£). 

20 Le fonctionnement des moyens d'entrainement en translation et 

en rotation va maintenant dtre bri^vement d^crit. 

Lorsque les deux courroies 50 et 55 sont simultanement 
entrain^es k la mSme vitesse, le fond 53 et done la table 26 se d^placent 
en translation, sans rotation de la poulie 57; 

25 En revanche, lorsque seule la courroie 55 est entrain^e, la table 

26 reste mobile et la poulie 57 est entrain^e en rotation, pour £dre 
pivoter le plateau porte-boite 27. 

Si seule la courroie 50 £tait entra!n6e, on obtiendrait 
simultan6ment un coulissement de la table 26 et une rotation du plateau 

30 27. On pourrait dgalement entrdner les deux courroies 50, 55 k des 
vitesses diffdrentes, pour provoquer simultanement un coulissement de 
la table 26 et une rotation angulaire d6termin6e du plateau 27. 

La rotation du plateau 27 est pr^vue notamment pour permettre la 
lecture d'un code barres sur la boite, lorsque Tappareil est dquipe d'un 

35 lecteur de codes barres. La rotation du plateau 27 permet 6galement 
une pose aleatoire de la boite sur le plateau, d^s lors que Ton a 
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positionn6 une pastille de reconnaissance sur le milieu de culture 
contenu dans la boite, pour permettre d'identiiier la position des 
diffdrentes pastilles d*antibiotique. 

On va maintenant d^crire les moyens de prehension et de levage 

5 du couvercle C de la boite B, lorsque la table 26 arrive dans la zone de 
lecture de Tappareil, en reference aux figures 4 et 5 et 14 k 16. 

Un support ^l^vateur 70 est mont6 coulissant sur deux colonnes 
verticales de guidage 71, lesdites colonnes 71 6tant fixdes k leur 
extr6mit6 inferieure au support 20, de part et d^autre de Touverture 25 

10 de la plaque frontaie 24. Avantageusement, le support ^I^vateur 70 est 
monte sur une colonne 71, par rinterm&iiaire d'un coulisseau 72, et 
sur I'autre colonne 71, par un palier flottant 73. Le support 616vateur 
70 comporte deux tiges transversales 74 sur lesquelles coulissent deux 
bras parall&les 75. Les deux bras 75 forment ensemble un etau dont les 

15 m^choires sont constitutes chacune par deux tiges verticales parallMes 
76, qui sont destinies k venir contre les bords oppose du couvercle C. 

Sur le dessous du plateau 61€vateur 70, sont monttes k chaque 
extrtmitt transversale deux poulies 77 autour desquelles est enroul6 un 
cable d'entrainement 78, comme visible sur la figure 16. L'un des bras 

20 75 est relit en 75a k Tun des brins du c£ible d'entrainement 78, alors 
que I'autre bras 75 est relit en 75h k Tautre brin du c&ble 78, les deux 
brins du c&ble 78 s'ttendant parallMement et symetriquement par 
rapport k un plan passant par les axes des poulies 77. Un ressort de 
traction 79 est montt entre les deux bras 75 pour les solliciter Tun vers 

25 I'autre, pour la prise du couvercle. Ainsi, sous Taction du ressort 79, 
le c&ble d'entrainement 78 se deplace, de fagon k rapprocher 
symttriquement les deux bras 75 Tun de I'autre. 

Un chariot mobile 80 est montt sur les tiges 74, de fagon k 
s'opposer au libre dtplacement de I'un des bras 75. Le chariot mobile 

30 80 comporte un arbre 81 s'ttendant dans la direction longitudinale et 
vers I'avant, I'arbre 81 portant deux galets 82, 83. L'arbre 81 traverse 
une ouverture allongte 70a du support tltvateur 70, comme visible sur 
les figures 5 et 14, ce qui permet un coulissement transversal du chariot 
80 par rapport au support tltvateur 70. Le galet 82 est logt de manifere 

35 coulissante dans une ouverture oblongue verticale 84 d'une pifece de 
liaison 85, cette demibre ttant solidaire en 85a d'un cable de 
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commande 86« Le deuxi^me galet 83 est log6 dans une lumi^re 87» 
m^nag^ k travers la plaque frontale 24 du support 20. La lumifere 87 
pr6sente une forme sensiblement en U 6vas6 vers le haut, comme 
visible sur la figure 4. La base 87h de la lumifere en U s'^tend 
5 sensiblement horizontalement et se prolonge k ses deux extrdmitds par 
deux portions incline 87a et 87£. La lumi&re 87 constitue un chemin 
de came sur lequel peut rouler le galet 83, qui forme un €16ment 
suiveur de came. 

Comme visible sur les figures 5 et 15» le c&ble de commande 86 

10 est un cible sans fin, qui vient s'enrouler autour d'une poulie motrice 
90 solidaire d*un arbre moteur 91, qui fait saillie d^un carter moteur 92 
contenant le moteur de commande des moyens de prehension et de 
levage. A partir de la poulie motrice 90, les deux brins du c&ble de 
commande 86 passent sur une poulie 93 k double gorge montde sur une 

15 paroi lat^rale du support 20^ les deux brins s'etendant parall&Iement, 
dans un plan horizontal jusqu*k ime autre poulie k double gorge 94, qui 
renvoie les deux brins du cible vers deux poulies 95, 96 k simple 
gorge, qui sont mont^es sur la plaque frontale 24 du support 20, en 
etant 16g5rement d^al^ Tune de I'autre dans la direction transversale. 

20 Puis, les deux brins du cSble 86 s'6tendent sensiblement parallblement 
et transversalement pour venir s*enrouler autour d'une poulie 97 
mont^e k rextr^mit^ transversale oppose de la plaque frontale 24. 

Ainsi, on peut obtenir simultan6ment un mouvement vertical et 
un mouvement transversal des bras, avec un seul moyen de commande. 

25 Comme visible sur la figure S, le support ^l^vateur 70 porte un 

detecteur infrarouge comportant un 4metteur 100 et un r6cepteur 101 , 
le rdcepteur 101 6tant destind k recevoir le rayon envoyd par r6metteur 
100, apr^ reflexion sur le couvercle C de la boite B, lorsque le 
couvercle est k une distance pr6d6terminde du ddtecteur k infrarouge. 

30 Cette distance prdddtermin6e est calcuI6e en fonction du d^battement 
vertical du support 616vateur 70 et de la variation de hauteur du 
couvercle, par rapport k la table 26. La hauteur du couvercle par 
rapport k la table peut varier en fonction de la hauteur de la boite et de 
la profondeur des empreintes gigognes du plateau porte*boite« 

35 Le fonctionnement des moyens de prehension et de levage va 

maintenant 6tre bri^vement expliqu6. 
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Apr&s que I'utilisateur ait charge une boite de Petri sur le plateau 
27, lorsque ce dernier se trouve dans sa position de chargement 
illustr^ sur les figures 4/ 5 et 11, Tutilisateur active ies moyens 
d*entrainement en translation de la table 26, par exemple k Taide du 

5 clavier 8, pour ddplacer la table 26 vers sa position illustr^e en traits 
interrompus sur les figures 4 et 5 et en trait plein sur la figure 10. 
que la boite de Petri atteint sa position de lecture, des capteurs de 
position port^s par exemple par des pattes 102 dans la zone optique 12, 
activent le moteur de commande 92. Lorsque le c&ble de commande 86 

10 est entrain^, la pi^ce de liaison 85 se d^place transversalement, ce qui 
entraine le d^placement transversal du chariot 80, par Tinterm^diaire 
du galet 82. Le bras 75, qui €tait initialement en appui contre le chariot 
80, emp6chant tout rapprochement des bras 75, pent ddsormais se 
rapprocher de I'autre bras, sous Taction du ressort 79. Simultandment, 

IS le galet 83 se d^place dans la premiere portion inclin^e 87a de la 
lumi6re 87 en U, ce qui provoque une descente du chariot 80, laquelle 
descente est permise par le coulissement du galet 82 dans la lumi&re 
verticale oblongue 84 de la pitee de liaison 85. La descente verticale du 
chariot 80 provoque la descente du support 616vateur 70 et done, des 

20 bras 75. Lorsque le galet 83 arrive en bas de la portion inclin6e 87a, 
r^cartement relatif des bras 75 est sup6rieur k la plus grande dimension 
d'un couvercle de boite. Ainsi, lorsque le galet 83 se ddplace dans la 
portion horizontale 8712 de la lumi&re 87, les tiges 76 des bras 75 
peuvent venir en appui contre les bords oppose du couvercle. Les tiges 

25 76 des bras 75 sont maintenues en appui contre les bords opposes du 
couvercle, sous Taction du ressort 79. Le chariot 80, qui n'est pas 
solidaire des bras 75, peut continuer k se d6placer transversalement 
jusqu'k ce que le galet 83 atteigne T autre extremity de la portion 
horizontale STh de la lumi^re 87. Puis, le galet 83 remonte dans la 

30 deuxifeme portion inclinde 87£ de la lumifere 87, ce qui provoque 
simultanement une remonte du support 61^vateur et une translation du 
chariot 80, sans que ce dernier puisse venir en contact avec Tautre bras 
75. 

Lorsque le support 616vateur 70 a atteint sa position haute, apr^ 
35 prise du couvercle, le moteur 92 s'arrete et le coulissement de la table 
26 reprend pour obtenir une lecture de Tensemble de la boite de Petri 
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par la camera 19* Lorsque la lecture est tennin^e, la table 26 revient k 
sa position de lecture initiate, qui est d£tect6e par les capteurs 102, 
pour actionner, en sens inverse, les moyens de prehension et de levage 
qui suivent les operations inverses k celles pour la prise du couvercle. 

5 Si line boite de Petri est charg^e sans couvercle sur le plateau 27, 

lors de la descente du support ei6vateur 70, le r6cepteur 101 des 
moyens de detection ne regoit pas le signal 6mis par remetteur 100, de 
sorte que le moteur 92 entra!ne en sens inverse le c&ble de commande 
86 pour ramener le support ei6vateur dans sa position initiale. £n effet, 

10 il est important d'arrdter les moyens de prehension, en Tabsence de 
couvercle, car autrement les moyens de prehension pourraient saisir les 
bords de la boite et la soulever hors du champ de lecture. 

On va maintenant decrire plus en detail le montage de la barrette 
rectiligne 17 et de la camera 19 en reference aux figures 4 et 5. 

15 La barrette rectiligne 17 contient un faisceau de fibres optiques 

logees dans une gaine 110, ladite barrette 17 etant fixee sur une plaque 
qui comporte des tetons transversaux saillants 111 loges dans des 
lumiferes verticales oblongues 112 d'un etrier support 113, pour regler 
en hauteur la position de la barrette rectiligne 17 par rapport k la table 

20 coulissante 26* L* etrier support 113 est articuie k ses extremites 
infedeures autour d'un axe d'articulation 114 sur le support 20. Une 
lentille cylindrique divergente 115 est montee sur T etrier support 113 et 
intercaiee sur le pinceau lumineux engendre par la barrette 17 pour 
eiargir la zone d'eclairage sur la surface de la boite. 

25 Un deuxi^me etrier support 116 est articuie sur le mdme axe 

d* articulation 114, une plaque 117 etant montee reglable en hauteur sur 
ledit etrier support 116. La camera 19 est fixee sur un plateau 118, qui 
est monte de mani&re articuiee autour d'un axe transversal sur la plaque 
117. Le plateau 118 supporte, en outre» un disque rotatif 119, qui 

30 comporte une pluralite de filtres optiques 120, qui sont angulairement 
repartis de mani&re reguli&re. Les filtres 120 ont des bandes passantes, 
qui s'etendent sur des plages de longueurs d'ondes differentes, afin 
d'optimiser le contraste entre les zones contaminees et les zones 
inhibees de la surface de la boite. 

35 Le disque 119 comporte k sa peripheric un engrenage heiicoidal k 

45^ qui engr^ne avec une roue d'engrenage conjuguee 121 solidaire 
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d'un arbre de transmission 122, qui est mont^ de manifere pivotante k 
travels deux bras du plateau 118. Une extr£mit6 de Tarbre 122 est 
solidaire en rotation d'une poulie 123, qui est mont^e sur un chariot 
coulissant 124. Ce chariot 124 comporte deux poulies de renvoi 125 

5 dispos^es de part et d*autre de la poulie 123. Le chariot 124 est mont^ 
coulissant sur un bras 126, qui est articul6 k son extr^mit^ inf6rieure 
sur une poulie motrice 127. La poulie motrice 127 est solidaire en 
rotation de Tarbre moteur d'un bloc moteur 128. L'extr6mit£ 
sup6rieure oppos6e du bras 126 comporte une poulie rotative 129. Une 

10 courroie crant^e sans fin 130 est enroulde autour des poulies 127 et 129 
et passe autour de la poulie 123, par 1' inter mddiaire des poulies de 
renvoi 125. 

Ainsi, lorsque le moteur 128 entraine la courroie 130, la poulie 
123 est entrain6e en rotation, ce qui provoque la rotation du disque k 

IS' filtres 119, par Tinterm^iaire de Tengrenage 121. On obtient ainsi un 
moyen de selection automatique du filtre k positionner devant Tobjectif 
de la camera 19. 

Le chariot 124 est mont6 coulissant sur le bras 126 pour pouvoir 
suivre le r6glage en hauteur de la camera 19 par rapport k la table 26. 

20 On pourra constater que T ensemble des moteurs 52, 92 et 128 

sont situ6s k Tarribre du support 20, de manifere k pouvoir les loger 
dans une mdme enceinte blindde, pour 6viter toute interference de 
rayonnement avec la lecture de Tantibiogramme^ 

Avantageusement, les 6triers supports 113 et 116 sont r^glables 

25 angulairement sur une plage d* environ 30^, alors que le plateau 118 est 
r^glable angulairement sur la plaque 117, sur une plage angulaire plus 
limits d'environ 4^, afin de r^gler finement T obliquity du plan 
d' observation de la camera pour ^viter tout reflet parasite dans son 
objectif. 

30 Le couvercle C pr6sente, de preference, une parol lat^rale 

tronconique evas^e pour faciliter la remise en place du couvercle sur la 

boite, aprfes la lecture. 

On notera que Tinertie de la table coulissante est faible, car elle 

ne porte aucune motorisation, ni pour son entrainement en translation, 
35 ni pour T entrainement en rotation du plateau porte-boite. En outre, 

aucun cable n'est relie k la table coulissante. 
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Bien que Tinvention ait 6t6 d^crite en liaison avec une variante 
de realisation particulifere, 11 est bien Evident qu*elle n'y est nullement 
limitde et qu*elle comprend tous les equivalents techniques des moyens 
decrits ainsi que leurs combinaisons, si celles-ci entrent dans le cadre 
s de rinvention. 
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REVENDICATIONS 
L Appareil de lecture automatique d'un antibiogramme, 
comportant k 14nt6rieur d'un bkti (1) un moyen d*6clairage (IT), une 
camera ^lectronique CCD (19) pour 1* acquisition de T image d'un 

5 antibiogramme, et des moyens pour mettre une boite de Petri (B) dans 
le champ d*6clairage dudit moyen d'eclairage et dans le champ 
d' observation de ladite camera, ladite boite etant destinee k contenir des 
pastilles d*antibiotique positionn^es sur un milieu de culture ensemenc^ 
avec un germe, caracteris6 par le fait qu41 comporte une table (26) 

10 mont€e coulissante sur le biti (1), un plateau porte-boite (27) mont6 sur 
ladite table et destine k recevoir au moins une boite de Petri (B), et des 
moyens d*entrainement en translation (50-52) pour faire coulisser ladite 
table dans une position de chargement, dans laquelle le plateau est apte 
k etre charge ou d€charg6 d'une boite, et dans au moins une position de 

is' lecture, dans laquelle au moiiis une portion de la surface de la boite est 
dans les champs d'eclairage et d'observation pr6cites. 

2. Appareil selon la revendication 1, caract6ris6 par le fait que 
les moyens d'entrainement en translation component une courroie sans 
fin (50) enroul6e autour de deux poulies (51), lesdites poulies dtant 

20 mont6es sur le bati (1) aux deux extrdmit6s de la course de 
coulissement de ladite table (26), Tune des poulies 6tant apte k etre 
entrain6e en rotation par un moteur (52) pour ddplacer la courroie dont 
une portion (53a) est solidaire en translation de ladite table, 

3. Appareil selon la revendication I, caract6ris6 par le fait qu'il 
25 comporte des moyens d'entrainement en rotation (55-64) pour orienter 

angulairement le plateau porte-boite (27) par rapport k ladite table (26), 
le plateau 6tant mont6 sur un axe d' articulation (58) port6 par ladite 
table. 

4. Appareil selon la revendication 3, caract^ris^ par le fait que 
30 les moyens d'entrainement en rotation comportent une courroie sans fin 

(55) enroulde autour de deux poulies (56), lesdites poulies 6tant 
mont^es sur le bati (1) aux deux extr6mit6s de la course de 
coulissement de la table (26), Tune des poulies ^tant apte k etre 
entrainde en rotation par un moteur pour d^placer la courroie qui 
35 coopfere avec ledit axe d' articulation (58), de fagon k provoquer la 
rotation de cet axe, lors de Tentrainement de la courroie. 
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5. Appareil selon les revendications 2 et 4 prises simultandment, 
caractiris6 par le fait que les moteurs des moyens d'entrainement en 
translation et en rotation sont aptes k entrainer simultandment et k la 
mfeme vitesse leur courroie respective (50, 55), pour provoquer le 

5 couUssement de la table (26) sans rotation du plateau (27), alors que le 
moteur des moyens d'entrainement en rotation est apte k 6tre activ6 
seul pour rdgler la position angulaire du plateau. 

6. Appareil selon Tune des revendications 1 k 5, caract6ris6 par 
le fait que le plateau (27) comporte des empreintes gigognes (41-44) 

10 pour recevoir des boites (B) de diffdrentes dimensions et/ou formes. 

7. Appareil selon Tune des revendications 1 k 6, caracteris6 par 
le fait que la table (26) comporte plusieurs paliers (30, 31) months k 
coulissement sur des tiges de guidage (21) fix^es au bkti (1), lesdits 
paliers dtant positionn^s au voisinage de Textr^mit^ la plus interne de la 

IS table, de fagon k permettre k la portion la plus exteme de la table, qui 
supporte le plateau (27), de sortir par une ouverture (25) m6nag6e dans 
la parol frontale (24) du b&ti, pour venir dans sa position de 
chargement. 

8. Appareil selon la revendication 7, caract6ris6 par le fait 
20 qu'une noix de stabilisation (35) est mont6e coulissante sur Tune des 

tiges de guidage (21) du biti (1) et sur des arbres de guidage (34) 
portds par ladite table, de fagon que ladite noix soit sensiblement au 
droit du plateau (27), dans chaque position de lecture, dans laquelle le 
plateau est rentr6 dans le bkti. 

25 9. Appareil selon la revendication 8, caract^ris6 par le fait qu'un 

moyen de rappel 61astique (39) est mont6 entre ladite noix (35) et la 
table (26) pour soUiciter la noix contre une but^e (33) situde 
sensiblement au droit du plateau (27) sur ladite table. 

10. Appareil selon Tune des revendications 1 k 9, caract^ris6 par 

30 le £dt que la camera est une camera CCD lin€aire (19) mont^e sur un 
premier support (116) k Tint^rieur du bkti (1), et le moyen d'^clairage 
comporte une barrette rectiligne (17) mont^ sur un deuxifeme support 
(1 13) et apte k envoyer des pinceaux lumineux obliques sur une portion 
de surface de la boite (B), les moyens d'entrainement en translation 

35 (50-52) 6tant aptes k d^placer la table (26) sur une course de lecture 
d^finissant une succession de positions de lecture pour permettre k la 
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camera lin^ire d'acqu^rir rimage de la totalitd de la surface de la 
boite. 

11. Appareil selon la revendication 10, caract6ris6 par le fait que 
les deux supports pr6cit6s (113, 116) sont articulds sur le biti (1) de 
5 fagon k r6gler Tobliquit^ des pinceaux lumineux et/ou du plan 
d'observation de la camera (19), par exemple sur une plage angulaire 
derordrede30''. 

11. Appareil selon la revendication 10 ou 11, caractdris6 par le 
fait que la camera (19) et la barrette rectiligne (17) sont mont^ 
10 r^glables en hauteur sur leur support respectif (113, 116). 

13* Appareil selon Tune des revendications 10 k 12, caract6ris6 
par le fait que la camera (19) est fix^e k une plaque (118) porte-disque 
k filtres, un disque rotatif k filtres (119) dtant articul6 sur ladite plaque 
et comportant une plurality de filtres optiques (120) dont les bandes 
15 passantes ont des gammes de longueur d'ondes diffdrentes, lesdits 
filtres 6tant angulairement repartis sur le disque, de fagon k pouvoir 
sdlectivement intercaler un filtre d£termin6 dans le plan d' observation 
de la cam6ra. 

14. Appareil selon la revendication 13, caract6ris6 par le fait 
20 qu'il comporte des moyens (121-130) de selection automatique des 

filtres, lesdits moyens de selection comprenant un bras (126) articul6 k 
son extrdmit6 inf6rieure sur le bkti (1), une courroie d'entrainement 
(130) enroul6e autour de deux poulies (127, 129) mont^es sur chaque 
extrdmite dudit bras, la poulie infi^rieure (127) 4§tant apte k dtre 

25 entrain6e en rotation par un moteur (128), un chariot (124) mont6 
coulissant sur le bras et portant au moins une poulie (123, 125) 
coop^rant avec ladite courroie, un arbre de transmission (122) solidaire 
d'une poulie (123) port6e par le chariot, ledit arbre de transmission 
dtant mont^ de manifere articul^e sur la plaque porte-disque (118), ledit 

30 arbre de transmission 6tant muni d'un engrenage (121) engr^nant avec 
la pdriph6rie du disque (1 19) pour son entrainement en rotation. 

15. Appareil selon la revendication 13 ou 14, caract6ris6 par le 
fait que la plaque porte-disque (118) est articulee sur le premier support 
(116) pour un rdglage angulaire iin de robliquite du plan d'observation 

35 de la camera (19), par exemple sur une plage angulaire de Tordre de 

- 4^ ■ 
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16. Appareil selon Tune des revendications 10 k 15, caract^risd 
par le fait que la barrette recdligne (17) comporte un faisceau de fibres 
optiques (110) dont les extr^mit^ aval sont rdgulibrement r^parties le 
long de la barrette et incurv^ vers le bas pour former une ligne de 

5 points lumineux engendrant un pinceau hunineux sensiblement en 
forme de dibdre vers une portion de surface de la boite (B). 

17. Appareil selon Tune des revendications 1 k 16, caract^risd 
par le &it qu'il comporte une unit^ de traitement informatique (9) pour 
traiter les informations contenues dans Timage acquise par la camera 

10 (19) et pour calculer, notamment, le diam^tre des cercles d'inhibition 
autour de chaque pastille d'antibiotique, ladite unit^ de traitement ^tant 
associ^ k un €cran d'afGchage (4) pour visualiser I' image acquise par 
la camera (19) et les informations trait^s par ladite unit6 de traitement, 
k un clavier (8) pour entrer des donn^es et des instructions k I'unit^ de 

15: traitement, k un lecteur (6) de disque magn6tique et/ou optique, et, 
optionnellement, a un lecteur de codes-barres pour lire les codes barres 
des boites de Petri (B) charg^es dans Tappareil. 



wo 00/49129 



PCT/FROO/00300 



5/6 



r 




51 

« 

50 



63 62q 62 




53q 



51 





57 64 

FIG.9 



FIG.8 



21 

a. 



r 



21 



32 



32 



39 ^34 28-^ 



32 



^33 '•34 35^ t 

FIG.10 






RG.12 



33 3s3_ 34^34 ^3 

F1G.11 




FIG.13 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 



It latlenal Applleatlan No 

PCT/FR 00/00300 



A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 7 C12M1/34 



According to International Patent Classification (IPC) or to both national dassiflcatlon and IPC 



B. FIELDS SEARCHED 



MIninnum documontation Goarctied (classification system fotlowed by classification symbols) 

IPC 7 C12M GOIN 



Documontation searched other than minimum documantaUon to the extent that such documents are included in the fields searched 



Electronic data base consulted during the international search (name of data basa and. where practical, search terms used) 

EPO-Internal . WPI Data, PAJ 



C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 



Category * 



Citation of document with indication, where appropriate, of the relevant passages 



Relevant to claim No. 



wo 98 59314 A (PILOT IND INC) 
30 December 1998 (1998-12-30) 
claims; figures 

US 4 055 470 A (SHEAFF EDWARD THOMAS ET 
AL) 25 October 1977 (1977-10-25) 
claims; figures 

US 5 611 994 A (BAILEY JAMES S ET AL) 
18 March 1997 (1997-03-18) , 
claims; figures 



1 



1 



1 



□ 



Further documents are listed in the oontinuation of box C. 



Patent family members are listed in annex. 



* Special categories of cited documents : 

"A" document defining the general state of the art which is not 
considered to be of paitlcular relevance 

"E* eartier document but published on or after the interriational 
filing date 

V document which may throw doubts on priority ciaim(s)or 
which is dted to establish the publication date of another 
citation or other special reason (as specified) 

"O" document referring to an oral disclosure, use. exhbttion or 
other means 

"P* document published prior to tfte Intemational filing date but 

later than the prrority date claimed 



T" later document published after the intemational filing date . 
or priority date and not in conflict with the application but 
cited to understand the principle or theory underlying the 
invention 

"X" document of particular relevance: the claimed Invention 
cannot tw considered novel or cannot be considered to 
involve an Inventive step when the document is taken alone 

"Y" document of particular relevance; the claimed invention 
canrwt be considered to involve an biventtva step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being obvious to a person skilled 
in the art. 

document member of the same patent family. 



Date of the actual completion of the international search 



16 June 2000 



Date of mailing of the intenr^tional search report 



26/06/2000 



Name and mailing address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5818 Patentiaan 2 
NL - 2280 HV Rljswifk 
Tel. if31-7Q) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl. 
Fax: (-«>31*70) 340-3016 



Authorized officer 



Coucke, A 



Foim PCT/ISA/210 (second sheet) (July 1992) 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 

Information on patent family members 



Ir. latlonal Applicaition No 

PCT/FR 00/00300 



Patent document 
cited in search report 



Publication 
data 



Patent family 
mefnber(s) 



Publication 
date 



WO 9859314 



US .4055470 



30-12-1998 



US 6002789 A 
AU 8162098 A 



25-10-1977 



US 5611994 



18-03-1997 



CA 1020068 A 
NONE 



14-12-1999 
04-01-1999 



01-11-1977 



Foim PCT/ISA/21 0 (pat«nt family annex) (July 1992) 



RAPPORT DE RECHERCHiE INTERNATIONALE 



A. CLASSEMENT DE L'OBJET OE LA OEMANOE 

CIB 7 C12Ml/^4 



(X .nde Internationale No 

PCT/FR 00/00300 



Selon la daseiflcatton intemattonale des brevets <CIB) ou ft ta fois selon ta daaslfieation rmtionale et la CIB 



B. OOMAINES SUR LESQUELS LA RECHERCHE A PORTE 



Documentation minimale oonsult^e (syst^me de das&lfication suivi des symboles de cia&semant) 

CIB 7 C12M GOIN 



Documentation consuit^a autre que la documentation minimale dans ta mesure oO ces documents reldvent des domainas sur lesquels a port4 la recherche 



Ba&e de donnees diectronique consuttde au cours de la recherche Internationale (nom de la base de donnees. et si realisable, termes de recherche i^Hsds) 

EPO-Internal , WPI Data, PAJ 



C. DOCUMENTS CONSIDERES COMME PERTINENTS 



Catdgorie 



Identirication des documents citds, avec le cas 4ch4anl. Tindication des passages pertinents 



no. des revendications vts^s 



wo 98 59314 A (PILOT IND INC) 
30 decembre 1998 (1998-12-30) 
revendications; figures 

US 4 055 470 A (SHEAFF EDWARD THOMAS ET 
AL) 25 octobre 1977 (1977-10-25) 
revendications; figures 

US 5 611 994 A (BAILEY JAMES S ET AL) 
18 mars 1997 (1997-03-18.) 
revendications; figures 



1 



1 



1 



□ 



Voir la suite du cadre C pour la fin de la liste des documents 



ID 



Lee documents de ramllles de brevets sent Indiqu^e en annexe 



* Cat6gortes spdciaies de documents dies: 



*A* document dMnlssant r^tat 94n4ral de la technique, non 
coneiddrd oomme particufidrement pertinent 

"E* document antdrieur. maispUbtii d la date de ddpdt international 
ou apr^s cette date 

V document pouvant |eter un doute sur une revendication de 
priority ou dM pour d4tennlner la date de publication d'une 
autre citation ou pour une raison sp^iale {telle qu'lndiqu4e) 

"O* document se rdfdrant d une divulgation oraie, d un usage, k 
une exposition ou tous autres moyens 

T" document pubSd avant la date de d6pdt International, mala 
posl^rfeurement k la date de priorM revendiqute 



document uttdrleurpublid aprfts ta date de d6p6t International ou la 
date de priority et n'appartenenant paa d I'dtat de la 
technique pertinent, mais cit^ pour comprendre le prineipe 
ou la theorie constituant la base de l invention 

document paiticuli^rement pertinent; Tinven tion revendiqu4e ne peut 
Atre consid^rte comme nouveile ou comme impliquant une activltd 
inventive par rapport au document considdrd isol^ent 

document paiticuli^rsmant pertinent; rinven tion revendiqute 
ne peui dtre consid^rte comme impllquam une activity Inventive 
lorsque (e document est assocte a un ou plusieurs autres 
documents de mdme nature, cette combinalson dtant ^vidente 
pour une personne du mdtler 

document qui fait partle de la mdme famille de brevets 



Date k laquelle la recherche intematlonale a eff eciivement achevde 



16 juin 2000 



Date d'expMition du present rapport de recherche intemationale 

26/06/2000 



Nom et adresse postale de I'administration charg#e de la recherche intemationale 

Office Europden des Brevets. P.a 5818 Patentlaan 2 
NL-2280HVRijswiJk 
Tel. (+31-70) 340-2040. Tx. 31 651 epo nl. 
Fax: (431-70) 340-3016 



Fonctlonnaire autonsd 



Coucke, A 



Foimulaire PCT/lSA/21 0 (deinibnm fotiiile) (jullel 1 092) 



RAPPORT DE RECHERCHE INTERNATIONALE 

Renselgnemenis relatlfs aux membrasde famniet de brevets 



CX .nde Intemationole No 

PCT/FR 00/00300 



Document brevet dtd 
au rapport ds recherche 


Oatade 
publication 


Menibre(s) de la 
famine de breve t(s) 


Date de 
pubDeation 


1 WO 9859314 


A 


30-12-1998 


US 
AU 


6002789 A 
8162098 A 


14-12-1999 
04-01-1999 


US 4055470 . 


A 


25-10-1977 


CA 


1020068 A 


01-11-1977 


US 5611994 


A 


18-03-1997 


AUCUN 







Foimulaire PCT/ISA/210 (annexe famiUes de brevatsi Outlet ifi92) 



This Page is Inserted by IFW Indexing and Scanning 
Operations and is not part of the Official Record 

BEST AVAILABLE IMAGES 

Defective images within this document are accurate representations of the original 
documents submitted by the applicant. 

Defects in the images include but are not limited to the items checked: 

□ BLACK BORDERS 

□ IMAGE CUT OFF AT TOP, BOTTOM OR SIDES 

□ FADED TEXT OR DRAWING 

□ BLURRED OR ILLEGIBLE TEXT OR DRAWING 

□ SKEWED/SLANTED IMAGES 

□ COLOR OR BLACK AND WHITE PHOTOGRAPHS 

□ GRAY SCALE DOCUMENTS 

□ LINES OR MARKS ON ORIGINAL DOCUMENT 

□ REFERENCE(S) OR EXHIBIT(S) SUBMITTED ARE POOR QUALITY 

□ OTHER: 

IMAGES ARE BEST AVAILABLE COPY. 
As rescanning these documents will not correct the image 
problems checked, please do not report these problems to 
the IFW Image Problem Mailbox. 



